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Die Informationen und Angaben in diesem Dokument sind nach bestem
Wissen zusammengestellt worden. Trotzdem konnen abweichende Angaben
zwischen dem Dokument und dem Produkt nicht mit letzter Sicherheit
ausgeschlossen werden. MATTKE AG uUbernimmt keinerlei Haftung fur
daraus resultierende Fehler oder Folgeschaden. Auch fur Schaden, die aus
der Nutzung des Gerates, der Anwendung von Applikationen oder defekten
Schaltkreisen im Gerat resultieren, wird keine Haftung Ubernommen.
MATTKE AG behalt sich das Recht vor, das Dokument oder das Produkt
ohne vorherige Ankundigung zu andern, zu erganzen oder zu verbessern.
Dieses Dokument darf weder ganz noch teilweise ohne ausdruckliche
Genehmigung des Urhebers in irgendeiner Form reproduziert oder in eine
andere naturliche oder maschinenlesbare Sprache oder auf Datentrager
Ubertragen werden, sei es elektronisch, mechanisch, optisch oder auf
andere Weise.

Warenzeichen

Alle  Produktnamen in diesem Dokument kdnnen eingetragene
Warenzeichen sein. Alle Warenzeichen in diesem Dokument werden nur zur
Identifikation des jeweiligen Produkts verwendet.

© MATTKE AG MDR 400/8-17 Ausgabe 1.00

ssssss

zzzzzz



Uber dieses Handbuch Seite 3

Zielgruppe

Dieses Handbuch enthalt Anleitungen fur alle notwendigen Schritte, um
Servoregler MDR 400/8-17 zusammen mit einem neuen Motor in Betrieb
zu nehmen. Ziel des Erstinbetriebnahme-Handbuches ist es, dal} der
Benutzer den Antrieb mit Hilfe des MATTKE AG-PC-Parametrier-
programms MEMOC fir WINDOWS momenten- oder drehzahlgeregelt
fahren kann.

Weitere Handbiicher zum MDR 400/8-17

Die gesamte Dokumentation zum MDR 400/8-17 umfallt folgende
Handbucher:

e Produkthandbuch MDR 400/8-17: dieses Handbuch gibt eine
allgemeine Ubersicht Gber den MDR 400/8-17. Es richtet sich an
Entscheidungstrager, die einen geeigneten Servoregler fur das
vorliegende und/oder kunftige Antriebsproblem auswahlen wollen.

In den meisten Fallen ist zu diesem Zeitpunkt bekannt, welche Malke
das Gerat haben darf, wie die Elektromechanik aussehen soll, welche
technischen Daten erforderlich sind und welche Funktionen der Regler
ubernehmen soll. Daher werden in diesem Handbuch die ersten
Punkte ausfuhrlich behandelt und von der Funktionalitat nur eine
Ubersicht gegeben.

Wegen der ausflhrlichen Beschreibung der Elektromechanik ist
dieses Handbuch auch fur Personal gedacht, das den MDR 400/8-17
vor Ort installiert.

o« CAN-Bus-Ankopplung: dieses Handbuch beschreibt den Aufbau, die
Parametrierung und die Einsatzmaoglichkeiten des CAN-Bus.

Die Parametrierung der einzelnen Funktionen des Reglers sowie deren
Anwendung sind ausfuhrlich in der Parametriersoftware MEMOC fur
WINDOWS beschrieben. Hier sind auch die Funktionen erklart, die Uber
die Erstinbetriebnahme hinausgehen.

© MATTKE AG MDR 400/8-17 Erstinbetriebnahme
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Packliste

Sehr geehrter Kunde, Uberprufen Sie bitte mit Hilfe der beiliegenden
Packliste Ihre Lieferung auf Vollstandigkeit.

Sollten Teile fehlen oder beschadigt sein, informieren Sie uns bitte sofort.

Vielen Dank!

MATTKE AG
Antriebstechnik
Leinenweberstralie 12
D-79108 Freiburg
Tel.: 0761-15 23 4-0
Fax.: 0761-15 23 4-56
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Sicherheitshinweise

Sicherheitshinweise

|
@ Beachten Sie unbedingt die Sicherheitshinweise!

Die Nichtbeachtung der Sicherheitshinweise kann Personenschaden
und Sachschaden zur Folge haben.

Im Inneren und an den Anschliissen des MDR 400/8-17 liegen zum Teil
hohe Spannungen an, die lebensgefahrlich sein konnen.

Schalten Sie deshalb die Stromversorgung von MDR 400/8-17, PC und
Motor ab und warten Sie mindestens 5 Minuten, damit sich der
Zwischenkreis entladen kann, bevor Sie Stecker jeder Art einstecken
oder abziehen.

Bei der Installation, Inbetriebnahme und Wartung missen die fir den
spezifischen Einsatzfall gultigen Sicherheits- und Unfallverhiitungs-
vorschriften beachtet werden.

Ohne Anspruch auf Vollstandigkeit gelten unter anderem folgende
Vorschriften:

e« VDE 0100 Bestimmung fiir das Errichten von Starkstromanlagen
bis 1000 Volt

. VDE 0113 Elektrische Anlagen mit elektronischen Betriebs-
mitteln

e VDE 0160 Ausriistung von Starkstromanlagen und elektrischen
Betriebsmitteln

© MATTKE AG MDR 400/8-17 Ausgabe 1.00
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1. Einfuhrung

01.1. Inhalt des Handbuches

Dieses Handbuch ist fur alle Anwender gedacht, die

e sich zum ersten Mal mit digitalen Antriebsreglern befassen

o bereits mit digitalen Antriebsreglern vertraut sind, jedoch einen
digitalen Antriebsregler wie den MDR 400/8-17 zum ersten Mal
installieren.

Dieses Handbuch setzt keine speziellen Kenntnisse im Bereich der
digitalen Antriebsregelung voraus.

1.2. Das Ziel dieses Handbuches

Dieses Handbuch wird Sie unterstitzen, die erste Inbetriebnahme lhres
MDR 400/8-17 erfolgreich durchzufiuhren.

In diesem Handbuch erhalten Sie wichtige Informationen und erwerben
die grundlegenden Kenntnisse, den MDR 400/8-17 fachgerecht zu
bedienen.

Die meisten Arbeitsschritte in diesem Handbuch sind in zwei Teile
gegliedert:

o Beschreibungsteil: hier erfahren Sie wichtige Hinweise und das Ziel
des jeweiligen Arbeitsschrittes.

o Anweisungsteil: hier treten Sie in Aktion und fuhren die Arbeitsschritte
aus.

Am linken Seitenrand finden Sie aulerdem Symbole, die Ihnen wahrend
der Inbetriebnahme die Orientierung in diesem Handbuch erleichtern.

© MATTKE AG MDR 400/8-17 Erstinbetriebnahme
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EinfUhrung

1.3. Die Bedeutung der Symbole

Gefahren-Symbol:

Beachten Sie die Sicherheitshinweise!

Die Nichtbeachtung der Sicherheitshinweise
kann Personenschaden und Sachschéaden
zur Folge haben.

)

Hinweis-Symbol:

Wichtige Tips und Tricks, die Zeit sparen
und Ihnen die Arbeit erleichtern.

E] Disketten-Symbol:

(h

Stecker-Symbol:

Uhr-Symbol:

Alle  folgenden  Arbeitsschritte  betreffen
Einstellungen am PC-Parametrierprogramm.

Alle folgenden Arbeitsschritte betreffen die
Hardware, also den MDR 400/8-17 und andere
Gerate.

Hier erfahren sie eine Richtzeit flr die im
Durchfihrung der Arbeitsschritte im jeweiligen
Kapitel

1.4. Inbetriebnahme vorbereiten

=10

Wenn Sie mit dem MDR 400/8-17 noch nicht vertraut sind, sollten Sie die

ersten Versuche mit einem Motor durchfihren, der noch nicht in eine Anlage

eingebaut ist.

Um den MDR 400/8-17 in Betrieb zu nehmen, mussen Sie einige

Vorbereitungen treffen:

1. Verbindungskabel anfertigen
2. MDR 400/8-17 an den PC und an den Motor anschlie3en
3. Grundeinstellungen mit dem Parametrierprogramm vornehmen

Sie fuhren nun die einzelnen Arbeitsschritte aus und lernen dabei, wie Sie
den MDR 400/8-17 richtig bedienen.

ssssssssssss
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2. Elektromechanik

2.1. Vorderansicht
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Bild 2.1: Vorderansicht MDR 400/8-17

1 RES RESET-Taste

2 State  7-Segment-Anzeige als Statusanzeige

3 RDY Grune LED als Bereitschaftsanzeige

4 MOD.  Steckplatz fur Dongle (z. B. kundenspez. Software)
5 Techno Steckplatz fur kundenspezifische Hardware

6 X5 Serielle Schnittstelle

7 Kuhlprofil

© MATTKE AG MDR 400/8-17 Erstinbetriebnahme
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2.2. Ansicht von oben
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Bild 2.2: Ansicht von oben

8 X11 Inkrementalgeberausgang
9 X10 Inkrementalgebereingang
10 X1 Digitale und analoge Ein- und Ausgange

© MATTKE AG MDR 400/8-17 Ausgabe 1.00
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Ansicht von unten
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Bild 2.3: Ansicht von unten

11 X2 Winkelgeber

12 X6 Speisung Motor, Temperaturfihler, Feststellbremse
13 PE PE-Anschluf® des MDR 400/8-17

14 X9 24V DC-Stromversorgung fur den MDR 400/8-17

560V DC-Stromversorgung flr Zwischenkreisspeisung
400 V AC-Netzanschlul3 dreiphasig

Beachten Sie die Steckerbelegung am Steckverbinder X9. Ein Ver-
tauschen der AnschluBklemmen kann schwere Schaden am Gerat nach
sich ziehen.

© MATTKE AG MDR 400/8-17 Erstinbetriebnahme
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2.3. Abmessungen

Der MDR 400/8-17 wird als Kompaktgerat im eigenen Gehause,
vorbereitet fur die Wandmontage, geliefert. Mehrere Gerate konnen dicht
an dicht ohne Abstand aneinandergereiht werden. Die folgende Abbildung
zeigt, wie groR® die Abmessungen des MDR 400/8-17 sind und welche
zusatzlichen Abstande fiur die AnschlulRkabel vorgesehen werden

mussen.
] R
L i 2
@
[
H E E
§ f
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95 mm
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Bild 2.4: Abmessungen des MDR 400/8-17

Em.TEmm

2.4. Stromversorgung des MDR 400/8-17

Der MDR 400/8-17 erhalt seine Stromversorgung Uber den Steckverbinder
X9.

Spezifikationen:

1. Elektronikspannung: 24V DC = 20%, 0.5A

© MATTKE AG MDR 400/8-17 Ausgabe 1.00
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Wenn Sie einen Motor mit Haltebremse verwenden, so miussen Sie
sicherstellen, dal} die Toleranzen fur die Spannungsversorgung der
Haltebremse eingehalten werden. Dabei ist zu beachten, da® im MDR
400/8-17 ein zusatzlicher Spannungsabfall von ca. 2V auftreten kann.

2. Leistungsendstufe:

Die Spannungsversorgung fur den Leistungsteil kann auf 2 Arten

erfolgen:
. 3* 400V AC -30%..+10%, 50/60Hz
. Zwischenkreisspeisung: max. 560V DC, 10A

2.5. Stromversorgung der Feststellboremse

Die Feststelloremse wird von der Stromversorgung des MDR 400/8-17

gespeist.

Wenn die Feststellboremse mehr als 0.5A bendtigt, kann sie vom MDR
400/8-17 nicht direkt versorgt werden. AufRerdem sind die Toleranzen in

der Spannungsversorgung zu beachten (siehe Abschnitt 2.5.).

Gegebenenfalls mussen Sie ein Relais zwischen MDR 400/8-17 und
Feststellbremse schalten, wie in der unteren Abbildung dargestellt:

MDR

Br+
3r- [ ——

Widerstand und _—— | E| |
Kondensator zur +24 V Netzteil
— I

Funkenléschung

//ZE

Freilaufdiode

Bild 2.5: Anschalten einer Feststellbremse an den MDR 400/8-17

|; GND Netzteil

+24 \V/ Bremse

GND Bremse

Motor

© MATTKE AG
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3. Verbindungskabel konfigurieren

@ ca. 300 Minuten

3.1. Material

3.1.1. Hersteller

-
' Wir empfehlen Kabel der Firma U. I. LAPP GmbH & Co. KG

Ansprechpartner: Frau Hackenberg
Schulze-Delitzsch-Strale 25
D-70565 Stuttgart

Tel.: 0711/7838-274
Fax.: 0711/7838-264

Die aufgeflhrten Kabel haben sich in der Praxis bewahrt und sind bereits
von MATTKE AG getestet worden. Die Messungen zum Nachweis der
CE-Konformitat sind mit diesen Kabeln durchgefuhrt worden. Beachten
Sie jedoch die Kabeldurchmesser der empfohlenen Kabel. Bei kleinen
Motoranschluf3steckern kann es zu Problemen kommen, wenn die Kabel
nicht in den Stecker passen.

3.1.2. Drehwinkelgeberkabel X2 fiir Verwendung mit Resolver

1. LAPP KABEL UNITRONIC-Li2YCY (PiMF)
Best.-Nr. 0034042, 4 x 2 x 0.22, & 8.0mm,
paarweise verseilt und geschirmt
mit Cu-Gesamtabschirmung
Fehler bei der Winkelerfassung bis ca. 1,5° bei 50 m Leitungslange
fur hohere EMV-Anforderungen

2. LAPP KABEL OLFLEX-SERVO-720
Best.-Nr. 0036168, 3 x (2 x 0.14 CY) + 2 x (0.5 CY) CY, & 8.9mm,
mit verzinnter Cu-Gesamtabschirmung
Fehler bei der Winkelerfassung bis ca. 1,5° bei 50 m Leitungslange
fur hochflexiblen Einsatz in Schleppketten

3.1.3. Stecker fur Drehwinkelgeberkabel X2

1 D-SUB-Stecker, 9-polig mit Stiften
1 Gehause flr 9-poligen D-SUB-Stecker mit Verriegelungsschrauben 4/40
UNC

© MATTKE AG MDR 400/8-17 Ausgabe 1.00
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3.1.4. Leistungskabel Motor X6

LAPP KABEL OLFLEX-SERVO-700
Best.-Nr. 0036157,4 x 1.5 + 2 x (2 x 0.75) StC-CY, & 12.5mm,
mit verzinnter Cu-Gesamtabschirmung

3.1.5. Stecker fiir Leistungskabel X6

1 PHOENIX POWER-COMBICON Stecker, 7-polig ohne Stifte
Raster 7.62mm, PC 4/7-ST-7.62
Best.-Nr. 18 04 95 9

Codierprofil zum Schutz vor Vertauschen der Stecker
CP-HCC 4
Best.-Nr. 16 00 02 7

3.1.6. Stromversorgung MDR 400/8-17

1 PHOENIX POWER-COMBICON Stecker, 7-polig ohne Stifte
Raster 7.62mm, PC 4/7-ST-7.62
Best.-Nr. 18 04 95 9

Codierprofil zum Schutz vor Vertauschen der Stecker
CP-HCC 4
Best.-Nr. 16 00 02 7

3.1.7. PE-AnschluB des MDR 400/8-17

Der PE-Anschlu® des MDR 400/8-17 (netz- und motorseitig) erfolgt mit
einer Randelschraube M5. Die PE-AnschluRkabel mussen mit
entsprechenden Kabelschuhen (Rundzunge M5) versehen werden.

3.1.8. Schnittstellenkabel fur serielle Schnittstelle (Nullmodem)

2 D-SUB-Stecker, 9-polig ohne Stifte (Buchse)

2 Gehause fur 9-poligen D-SUB-Stecker mit Verriegelungsschrauben 4/40
UNC

Abgeschirmtes Kabel, 3-adrig

3.1.9. Reglerfreigabestecker mit Analogmonitorausgang

1 D-SUB-Stecker, 25-polig mit Stiften

1 Gehause fur 25-poligen D-SUB-Stecker mit Verriegelungsschrauben
4/40 UNC

1 BNC-Stecker

1 Mini-Kippschalter, 1-polig, EIN/AUS

© MATTKE AG MDR 400/8-17 Erstinbetriebnahme
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Seite 18 Verbindungskabel konfigurieren

3.2. Steckerbelegung der Kabel

3.2.1. Drehwinkelgeberkabel fiir Motoren mit Resolver

DSUB-Stecker Resolverausgang
an X2: Encoder des Motors
S2 / SIN+
S4 / SIN-
®  S1/CQS+
1 6 ® | 33/ COS-
5 9 ® | AGND Temp
R1 / Trager+
Ansicht R2 / Trager-
von der ® | Temp+
Lotseite

Der aulRere Schirm wird immer an PE (Steckergehause) gelegt.

3.2.2. Leistungskabel fiir den Motor

Motorseitiger PHOENIX-POWER-

Anschlu3stecker COMBICON an X6
Motorphase U bzw.1 -~ - )
Motorphase V bzw. 2 : o
Motorphase W bzw. 3 5 ’ I\ Y0 |
24 V Bremse — NN X o I
GND Bremse ' - :):(: . :):(: . :):(: . :):(: o g =
Temperaturfiihler Motor — = o |1
GND Temperaturfuhler T X T X g X g X\ O [
[Motor PE | . E

=0

Der Temperaturfiihler im Motor (PTC, Offnerkontakt) kann wahlweise iber
das Geber- oder Leistungskabel gefuhrt werden (abhangig vom Motor). Der
jeweils nicht genutzte Anschluf? bleibt unbeschaltet.

© MATTKE AG MDR 400/8-17 Ausgabe 1.00
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3.2.3. Stromversorgungskabel fiir den MDR 400/8-17

PHOERIX POWER- Spannungs-
COMBICON an X2 versargung far MDR400SE-17
24 GHD
6] +24% D
E Oz
E O7H+ Se0Y
3] L5 400y
2] (2 400
el [1] L1400
3.2.4. Serielles Schnittstellenkabel
1 - : 1
12 &——— : ® 2
1 6 3 e——X i o3 ! 6
14 E : 4]
5 9 5 : o5 5 9
16 ]_g ______ 16
Ansicht vd \ L Ansicht
Steckseite 8 Schirmung 8 Steckseite
9] 9]
3.2.5. Reglerfreigabestecker mit Analogmonitorausgang
D-Sub-Stecker an Endstufen- BNC-Stecker
Buchse X1 des ARS und Reglerfreigabe- des Oszilloskops
schalter
Ansicht Lotseite o~ «
1
[ ] .
es| 14 — ¢ Schirmung
D S
s . —— * |GND
o ¢ ° |Signalleitung 0
o2 ° Signalleitung 1
e 25 oL
13 O

Diese Beschaltung des Steckverbinders X1 ist fur die Erstinbetriebnahme
ausreichend. Die vollstandige Pinbelegung finden Sie im Abschnitt 9.

© MATTKE AG MDR 400/8-17 Erstinbetriebnahme
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3.3. Verbindungskabel anschlieRen

@" ca. 15 Minuten

3.3.1. Werkzeug/Material
e Schlitzschraubendreher Grofde 1
e Serielles Schnittstellenkabel
e Drehwinkelgeberkabel
e Motorkabel
e Stromversorgungskabel fir den MDR 400/8-17
¢ Reglerfreigabekabel

Vorsicht!

Alle AnschluBarbeiten dirfen nur durch Fachpersonal erfolgen.
Messen Sie vor der Installation unbedingt alle Kabel noch einmal durch,
da es bei falscher AnschluBbelegung zu schwerwiegenden Funktions-
storungen kommen kann.

Trennen Sie MDR 400/8-17, PC und Motor vom Stromnetz, bevor Sie
Stecker einstecken oder abziehen.

SchlieBen Sie den MDR 400/8-17 unbedingt an die Schutzerde PE des
speisenden Netzes an.

SchlieBen Sie die Masseleitungen des Motors unbedingt an die Er-
dungsbuchsen PE des MDR 400/8-17 an, bevor Sie den Motor am MDR
400/8-17 betreiben.

3.3.2. PC an MDR 400/8-17 anschlieRen

1. D-Sub-Stecker des seriellen Schnittstellenkabels in die Buchse fur die
serielle Schnittstelle des PC stecken. Verriegelungsschrauben
festdrehen.

2. D-Sub-Stecker des seriellen Schnittstellenkabels in Buchse X5:SER
des MDR 400/8-17 stecken. Verriegelungsschrauben festdrehen.

3. Uberpriifen Sie nochmals alle Steckverbindungen.

© MATTKE AG MDR 400/8-17 Ausgabe 1.00
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3.3.3. Motor an MDR 400/8-17 anschlieRen

1. Stecker fur Leistungskabel in die entsprechende Buchse am Motor
stecken und festdrehen.

PHOENIX-Stecker in die Buchse X6 des MDR 400/8-17 stecken.
PE-Leitung des Motors an Erdungsbuchse PE anschlieen.

Resolverstecker in die Resolverausgang-Buchse am Motor stecken
und festdrehen.

5. 9-poligen D-Sub-Stecker in Buchse X2 des MDR 400/8-17 stecken.
Verriegelungsschrauben festdrehen.

6. Uberpriifen Sie nochmals alle Steckverbindungen.

3.3.4. MDR 400/8-17 an Stromversorgung anschlieBen
1. Stellen Sie sicher, dal} die Stromversorgung ausgeschaltet ist.
2. PHOENIX-Stecker in Buchse X9 des MDR 400/8-17 stecken.
3. PE-Leitung des Netzes an Erdungsbuchse PE anschlieRen.

3.3.5. Reglerfreigabestecker montieren

1. Reglerfreigabestecker in Buchse X1 am MDR 400/8-17 stecken.
Verriegelungsschrauben festdrehen.

3.4. MaBRnahmen zur Einhaltung von EMV-Richtlinien

Die Regler der Produktfamilie MDR 400/8-17 erflllen bei geeignetem
Einbau und geeigneter Verdrahtung aller AnschluBleitungen die
wesentlichen Bestimmungen der entsprechenden Fachgrundnormen EN
50081 (Storaussendung) und EN 50082 (Storfestigkeit).

Die Storabstrahlung und Storfestigkeit eines Gerates ist immer von der
Gesamtkonzeption des Antriebs, der aus folgenden Komponenten
besteht, abhangig:

e Spannungsversorgung

e Regelgerat MDR 400/8-17

e Motor

o Elektromechanik

e Ausfuhrung und Art der Verdrahtung
« Uberlagerte Steuerung

© MATTKE AG MDR 400/8-17 Erstinbetriebnahme
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Zur Erhdhung der Storfestigkeit und Verringerung der Stéraussendung
sind im MDR 400/8-17 bereits Motordrosseln und NetZfilter integriert, so
dald der Regler ohne zusatzliche Schirm- und Siebmittel betrieben werden
kann.

Bei nicht belegten DSUB-Steckverbindern besteht die Gefahr, daB
durch ESD (electrostatic discharge) Schaden am MDR 400/8-17 oder
anderen Anlagenteilen entstehen.

Zur Vermeidung solcher Entladungen konnen im Fachhandel (z. B.
Spoerle) Schutzkappen bezogen werden:

Steckverbinder Bestellnummer (Spoerle)
X1 86 5531 15
X5 86 55 31 48
X10/ X11 86 55 31 38

=10

Hinweise zum EMV-gerechten Aufbau, zum MeRaufbau, mit dem die EMV-
Konformitat nachgewiesen wurde, sowie die Konformitatserklarung sind beim
Hersteller verfugbar.

3.5. Betriebsbereitschaft Uberprifen

1. Stellen Sie sicher, dal} der Reglerfreigabeschalter ausgeschaltet ist.

2. Schalten Sie die Spannungsversorgung aller Gerate ein. Die griine
LED an der Frontseite des MDR 400/8-17 sollte jetzt aufleuchten.

Falls die grine LED noch nicht leuchtet, so liegt eine Stérung vor. Wenn
die

7-Segment-Anzeige eine Ziffernfolge von zwei Ziffern anzeigt, handelt es
sich um eine Fehlermeldung, deren Ursache Sie beheben missen. Lesen
Sie in diesem Fall im Abschnitt "Fehlermeldungen des MDR 400/8-17"
weiter. Wenn gar keine Anzeige am MDR 400/8-17 aufleuchtet, fuhren Sie
die folgenden Schritte aus:

Stromversorgung ausschalten.

5 Minuten warten, damit sich der Zwischenkreis entladen kann.
Alle Verbindungskabel Uberprifen.

Funktionsfahigkeit der 24 V-Stromversorgung uberprufen.

ok 0Dbd =

Stromversorgung einschalten.

© MATTKE AG MDR 400/8-17 Ausgabe 1.00




Verbindungskabel konfigurieren Seite 23

3.6. Fehlermeldungen des MDR 400/8-17

Vorsicht!

Schalten Sie die Stromversorgung aus, bevor Sie mit der Fehlersuche
beginnen.

Der MDR 400/8-17 verfugt Uber einen Fehlerspeicher, um auch kurze
Fehlersignale, wie z. B. Uberstrom, zu speichern und zur Anzeige zu
bringen. Fehler konnen durch den MDR 400/8-17 nicht selbstandig
zuruckgesetzt werden.

Alle auftretenden Fehler werden auf der Sieben-Segment-Anzeige
dargestellt. Eine eindeutige Fehlerzuordnung ergibt sich durch die
blinkenden zweistelligen Fehlercodes. Liegen mehrere Fehler gleichzeitig
vor, wird der Fehler mit dem niedrigsten Fehlercode angezeigt. Die
folgende Tabelle zeigt die Fehlermeldungen, die beim MDR 400/8-17
angezeigt werden konnen:

Angezeigter Bedeutung / Funktion | MaBnahmen zur Fehlerbeseitigung
Fehler-Code
0-8 Winkelgeberfehler Steckverbinder X2 und

Winkelgeberkabel am MDR 400/8-17
und Motor Uberprufen

0-7 Uberspannung im Spannungsquellen und deren

Zwischenkreis Anschlul3kabel Uberprifen: Erflllen

sie die Spezifikationen? Stimmt die
Pinbelegung der Anschlu3kabel?

Fehler tritt beim Bremsen des Motors
auf: Der interne Bremswiderstand wird
Uberlastet. Passen Sie den Fahrzyklus
an, ggf. mul} ein externes
Bremsmodul verwendet werden.

0-6 Uberstrom oder Motortemperatur prifen:
Kurzschluf3 in der Falls Motor heilf3:
Endstufe / im Motor Stromreglereinstellung prifen

Anschlul3kabel zum Motor prufen
Liegt ein Erd- oder Kurzschlul® vor?

0-5 Betriebsspannungsausfall Diesen Fehler kbnnen Sie nicht
Elektronikversorgung beheben. Bitte wenden Sie sich an
Ihren Vertriebspartner.

© MATTKE AG MDR 400/8-17 Erstinbetriebnahme
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Angezeigter Bedeutung / Funktion | MaBnahmen zur Fehlerbeseitigung
Fehler-Code
0-4 Ubertemperatur Einbauverhaltnisse des MDR 400/8-
Leistungsendstufe 17 prufen:

ggf. Lufter verwenden

0-3 Ubertemperatur Motor Motortemperatur prufen:
Falls Motor heil3:
Nenn- und Maximalstrom richtig
einstellen

Steckverbinder X6 und Anschluf3kabel
von MDR 400/8-17 und Motor

Uberprifen
0-2 Unterspannung im Spannungsquellen und deren
Zwischenkreis Anschlul3kabel Uberprifen: Erfullen

sie die Spezifikationen? Stimmt die
Pinbelegung der Anschlul3kabel?

(0]

b Tritt der Fehler 0-3 auf, kann es sein, dal® der Motor Uber keinen
Temperatursensor verfugt. In diesem Fall ist der entsprechende Eingang am
Steckverbinder X6 kurzzuschlieRen.

Jede Fehlermeldung wird nur nach einer Beseitigung der Fehlerursache
und einer anschlieenden Quittierung des Fehlers geldscht. Zum
Quittieren eines Fehlers driicken Sie die RES-Taste.

(0]

b Beachten Sie, da® durch Drucken der RES-Taste alle von Ihnen

durchgefuhrten Parameteranderungen wieder verloren gehen, wenn sie nicht
vorher im externen FLASH-Speicher gesichert wurden.

Nach Beseitigung und Quittierung eines Fehlers wird der nachste noch
verbleibende Fehlercode angezeigt.

© MATTKE AG MDR 400/8-17 Ausgabe 1.00
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4. Das Parametrierprogramm

4.1. Lieferumfang

Parametrierprogramm auf zwei 3,5"-HD-Disketten (1,44 MB)

4.2. Was leistet das Parametrierprogramm?

Sie kdnnen mit dem Parametrierprogramm den MDR 400/8-17 optimal an
Ihre Applikation anpassen.

Das Parametrierprogramm bietet folgende Leistungsmerkmale:

Einstellung samtlicher Parameter tber den PC
Windows-konforme Bedienung

Automatische Erkennung des angeschlossenen Reglers
Speicherung von Parametersatzen auf externe Datentrager
Optional Abspeicherung der Daten in normierter Form
Menus und Hilfen in deutscher oder englischer Sprache
Zugriffseinschrankung durch verschiedene Benutzerlevel
Online-Hilfe

4.3. Hard- und Software-Voraussetzungen

Voraussetzungen fur die Installation des Parametrierprogramms:

IBM-kompatibler PC-AT, ab 80386-Prozessor mit min. 4 MB
Hauptspeicher und min. 3 MB freiem Festplattenspeicher

MS-Windows 3.x oder Windows 95
3,5"-Diskettenlaufwerk

Freie serielle Schnittstelle

EEEEEEEEEEEE
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4.4. Parametrierprogramm installieren und starten

@ ca. 30 Minuten

Das Parametrierprogramm zum MDR 400/8-17 muf® auf lhre Festplatte
kopiert und unter WINDOWS installiert werden. Diese Arbeit erledigt das
Installationsprogramm SETUP.EXE flr Sie. Zum Installieren des
Parametrierprogramms gehen Sie folgendermal3en vor:

E] 1. Starten Sie WINDOWS.

=10

Informationen zum Starten und Arbeiten mit WINDOWS entnehmen Sie bitte
dem WINDOWS-Benutzerhandbuch.

2. Uberprifen Sie, ob die Diskette mit dem Parametrierprogramm
schreibgeschutzt ist. Dazu muf’ der kleine Kunststoffschieber in der
Diskette so stehen, dal} das vom Schieber verdeckte Loch sichtbar
wird.

3. Legen Sie die Diskette in ein Diskettenlaufwerk ein.
Starten Sie den WINDOWS-Datei-Manager.

5. Wechseln Sie auf das Diskettenlaufwerk, in das die Diskette mit
MEMOC far WINDOWS eingelegt wurde.

6. Starten Sie das Programm SETUP.EXE.

Das Installationsprogramm legt jetzt flir Sie eine neue Programmgruppe
mit dem Namen "Memoc fur Windows" an. Es kopiert selbstandig alle
erforderlichen Dateien auf lhre Festplatte und fordert Sie gegebenenfalls
zum Diskettenwechsel auf. War die Installation erfolgreich, so wird Ihnen
das durch ein entsprechendes Fenster mitgeteilt.

7. Starten Sie Memoc fur Windows mit Doppelklick auf dem
entsprechenden Symbol.

Auf dem Bildschirm erscheinen jetzt Fenster und Menus. Durch Mausklick
oder Tastenkombinationen kdnnen nun die verschiedenen Funktionen des
Parametrierprogramms verwendet werden.
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=] MEMOC fiir Windows =
Datei Sollwerte Analog it Pa Eehler Optionen Hilfe
BEn |
- Status -
Reglerfreigabe q A
Betriebsbereit @
£
Drehzahlregelung gle=nanning @
— Endstufen frei @
Drehmomentenregelung @ Feststellbremse fest @
= Positionierfahrt beendet
Sollwertrampe @ . @
- I%t-Uberwachung @
Lageregler @ Meldedrehzahl erreicht @
T
= Schleppfehler @
Paositioniersteuerung g
-
Synchronlauf @
e
= IstWert 1 hd = Ist-Wert 2 A

Drehzahl
Istwert:  0.0Umin Rotorlage: 174.72"°
Sollwert:  0.0Ufmin

| ssmwed | ams-3i0is

In der Grundeinstellung sind immer das Kommandofenster (links oben),
das Statusfenster (rechts oben) und zwei Istwertfenster (im unteren
Bereich) geodffnet. Sie konnen aber diese Fenster auch schlieRen und
andere 6ffnen, wie Sie es von WINDOWS kennen.

4.5. Bedienung des Parametrierprogramms

Wenn Sie wahrend der Arbeit mit MEMOC fur WINDOWS ein Fenster
geoffnet haben, so ist oben rechts in diesem Fenster eine Knopfleiste, die
folgendes Aussehen hat:

..........

e |
g Tranzler

X Abbruch

— |? Hilfe

-

Dabei haben die einzelnen Kndpfe folgende Bedeutung:

OK alle gemachten Anderungen werden akzeptiert und an
den MDR 400/8-17 Ubertragen, das Fenster wird
geschlossen

© MATTKE AG MDR 400/8-17 Erstinbetriebnahme
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Transfer alle Werte, die zur Zeit im Fenster angezeigt werden,
werden an den MDR 400/8-17 uUbertragen, das Fenster
bleibt offen

Abbruch alle Anderungen werden riickgéngig gemacht, auch

bereits mit Transfer Ubertragene Werte werden wieder
restauriert das Fenster wird geschlossen

Hilfe offnet ein Hilfemenl, das lhnen Erlauterungen zum
momentan geoffneten Fenster liefert

Sie betatigen einen dieser Knopfe, indem Sie mit der linken Maustaste
darauf klicken. Wenn das Aussehen der Kndpfe bei einigen Menls von
der hier beschriebenen Form abweicht, so erhalten Sie genauere
Informationen im Handbuch oder in der Online-Hilfe.

Zur Auswahl eines Befehls aus dem Fenster Kommandos benutzen Sie
ebenfalls die Maus.

4.6. Modus des Parametrierprogramms einstellen

Um optimal mit dem Parametrierprogramm MEMOC fur WINDOWS
arbeiten zu konnen, bietet dieses verschiedene Bedienermodi, in denen
immer nur bestimmte Funktionen zuganglich sind. Folgende Modi sind
einstellbar:

o Anfanger: alle Parameter einstellbar, au3er Lageregler,
Positionieren und Synchronisieren

o Fortgeschrittener: alle anwenderrelevanten Parameter einstellbar

o Experte: Zugriff auf reglerinterne Parameter, die vom
Anwender ohne genaue Kenntnisse der internen Reglerstruktur nicht
verstellt werden sollten

Um die Erstinbetriebnahme durchzufihren, sollte der Modus "Anfanger"
gewahlt werden. Gehen Sie wie folgt vor:

E] 1. Menupunkt "Optionen/Bedienermodus" wahlen.

Bedienermodus

® Anfinger
! Fortgeschrittener x Abbruch
' Experte ?  Hilfe

2. Kilicken Sie auf Anfanger.

3. Klicken Sie auf OK, damit die Einstellungen wirksam werden.

© MATTKE AG MDR 400/8-17 Ausgabe 1.00
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4.7. Reglertyp wahlen

Das Parametrierprogramm MEMOC fur WINDOWS kann fur verschiedene
Typen von  Servoreglern  verwendet  werden. Damit das
Parametrierprogramm den angeschlossenen Regler kennt und Sie diesen
richtig parametrieren konnen, mufd immer der richtige Reglertyp eingestellt
sein. Das Parametrierprogramm ist in der Lage, den angeschlossenen
Regler selbstandig zu erkennen.

FUr die Autoidentifikation des Servoreglers mussen Sie auf den Schalter

fat (Autoident-Button) in der Funktionsleiste des Parametrierprogramms
klicken. Voraussetzung ist, dal® ein Servoregler korrekt angeschlossen ist
und die serielle  Schnittstelle richtig  konfiguriert ist. Das
Parametrierprogramm beginnt dann, mit verschiedenen Baudraten einen
Regler zu erkennen. Hat es einen Regler erkannt, wird der Typ in der
Statusleiste angezeigt. AuRerdem wird die Baudrate angezeigt. Konnte
das Parametrierprogramm keinen Regler finden, so wird in beiden Feldern
??7? angezeigt.

Im Experten-Modus kénnen Sie fur Testzwecke den Reglertyp auch von
Hand verstellen. Vorgehensweise fur die Wahl des Reglertyps:

E] 1. Menupunkt "Optionen/Reglerart" wahlen.

—Antriebzregler
v
O IMD-310/5

C IMD-310/5 E

C/ IMD-310/10 F

® ARS-310/5

CI ARS-310/10

2. Wahlen Sie den richtigen Reglertyp aus.
3. Kilicken Sie auf OK, damit die Einstellungen wirksam werden.

=10

Diese Umschaltung dient nur dazu, reglerspezifische Menus aufzurufen.
Normierungen und Abtastzeiten, die das Parametrierprogramm aus dem
Regler liest, werden dadurch nicht beeinfluf3t!
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4.8. Serielle Schnittstelle konfigurieren

Damit der PC mit dem MDR 400/8-17 kommunizieren kann, mufl} die
serielle Schnittstelle richtig konfiguriert werden. Die Protokollparameter
muissen nicht vorgegeben werden, sie werden automatisch richtig gesetzt.
Die Ubertragungsrate wird bei der Einstellung des Reglertyps automatisch
eingestellt. Sie mussen nur noch die verwendete Schnittstelle am PC
vorgeben.

E] 1. Menupunkt "Optionen/Schnittstelle” wahlen.

= Schnittstelle
[coM2: | [2]

?  Hilfe

2. Stellen Sie die richtige Schnittstelle ein: COM2:.

3. Bestatigen Sie lhre Einstellungen durch Driicken der OK-Taste.

=0

Wenn Sie diese Einstellungen wie vorgegeben wahlen, mul} sichergestellt
sein, dald Ihr PC uber 2 serielle Schnittstellen verfugt. Die Maus ist dabei an
COM1 zu betreiben. Bitte stellen Sie sicher, dafl nicht Maus und
Parametrierprogramm auf der gleichen Schnittstelle arbeiten. Gegebenen-
falls ist der Maustreiber umzukonfigurieren.

4.9. Datenubertragung uber serielle Schnittstelle prufen

Wenn Sie das Parametrierprogramm gestartet haben wund die
Datenubertragung zwischen MDR 400/8-17 und PC nicht einwandfrei
funktioniert, erscheint nach kurzer Zeit ein Fenster mit einer
Fehlermeldung.

@ keine Kommunikation!

Dieses Fenster erscheint immer dann, wenn ein Menu geoffnet wird bzw.
Daten an den Regler gesendet werden.

© MATTKE AG MDR 400/8-17 Ausgabe 1.00
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Wenn die Kommunikation nicht lauft, Uberprifen Sie die folgenden
Punkte:

e Haben Sie im Menlpunkt "Optionen/Schnittstelle" die richtigen
Schnittstelle gewahlt?

e Haben Sie alle Spannungsquellen eingeschaltet?

e Entsprechen alle Spannungsquellen den Spezifikationen?

e Haben Sie das serielle Schnittstellenkabel am MDR 400/8-17 und am
PC fest eingesteckt und am PC mit den Verriegelungsschrauben
festgeschraubt?

e Haben Sie das serielle Schnittstellenkabel richtig konfiguriert?
¢ |Ist das Schnittstellenkabel am PC in die Buchse COM2 eingesteckt?
¢ [st der Reglertyp richtig erkannt worden?

Das Fenster mit der Fehlermeldung erlischt nicht von selbst nach der
Uberprifung eines Fehlers. Klicken Sie deshalb auf den OK-Knopf,
nachdem Sie eine der moglichen Fehlerursachen Uuberpruft haben.
Anschlieliend missen Sie auf den Autoident-Button klicken.

=0

Wenn das Fenster mit dem OK-Knopf geschlossen wird, ist das nur eine
Bestatigung der Meldung. Es bedeutet nicht, dal® die Kommunikation auch
wirklich einwandfrei funktioniert.

Sie konnen wahrend des Betriebs jederzeit dberprifen, ob die
Datenubertragung zwischen MDR 400/8-17 und PC fehlerfrei ablauft.
Offnen Sie das Fenster fir die RS 232 Kommunikation (Menii
"Optionen/Fenster fir RS232-Ubertragung"). Dort kénnen Sie sehen, wie
PC und MDR 400/8-17 miteinander kommunizieren.

4.10. Voreingestellte Parametersatze laden

Der Parametersatz enthalt alle wichtigen Einstelldaten, um den MDR
400/8-17 an einen bestimmten Motor bzw. an eine bestimmte Applikation
anzupassen.

Wenn Sie den MDR 400/8-17 das erste Mal einschalten, missen Sie
zuerst einen Parametersatz laden und anschlielend diese Daten in den
MDR 400/8-17 Ubertragen.

Uberpriifen Sie, ob ein Parametersatz fir lhren Motor mitgeliefert wurde.
Sie erkennen Parametersatze an der Dateinamen-Erweiterung *.PAR
oder *.WPA. Wenn kein Parametersatz vorhanden ist, kbnnen Sie in
vielen Fallen einen Parametersatz fur Ilhren Motor von |hrem
Vertriebspartner anfordern.

© MATTKE AG MDR 400/8-17 Erstinbetriebnahme
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Ein und derselbe Parametersatz kann haufig fur alle Motoren einer
Baureihe eines Herstellers verwendet werden. Sie missen dann nur die
Stromgrenzwerte einstellen und die Parameter fur Strom- und
Drehzahlregler korrigieren. Wenn fiur Ihren Motor kein Parametersatz
verfugbar ist, lesen Sie im Kapitel Grundeinstellungen weiter.

Folgende Arbeitsschritte sind auszufuhren, um einen Parametersatz in
den MDR 400/8-17 zu Ubertragen:

1. Menipunkt "Datei/Offnen" wahlen.

Parameter laden und senden

—Dateiauswahl ~/ 0K
‘I ck8/ B0 wpa  [Tonet + X Abbruch |
[ shi3-200.wpa - & nwclient
- g pack 7 Hilte
- & param J
- & pe-can j
F & pc_term
fﬁm +
WMemoc-Parameter [*.wpa) |£| IIEI C: [AP] |£|
—Dateibeschreibung: —Gruppen:
Reglerart: |AH5'31 0/5 | X Standardwerte
Motortyp: | EKB87-60 |
Beschreibung: |mil Schwungscheibe | X Positionierdaten
D atum: | 01.10.1336 | [X CAM-Parameter

2. Gewunschten Parametersatz auswahlen. Parametersatze enden mit
*WPA. Wenn Sie fur lhren Regler noch einen alten Parametersatz
(*.PAR) besitzen, so konnen Sie diesen auch laden und spater beim
Abspeichern in das neue Format konvertieren.

3. Markieren Sie unter Gruppen: die Bereiche des Parametersatzes, die
an den Regler Ubertragen werden sollen.

4. Klicken Sie auf OK, um den Parametersatz in den MDR 400/8-17 zu
ubertragen.

Der Parametersatz wird jetzt in den MDR 400/8-17 geschrieben. Dies
dauert einige Zeit, ein Balken zeigt lhnen den Stand der Ubertragung
an. Wenn die Datenubertragung erfolgreich war, erlischt das
"Datei/Offnen"-Fenster. Das folgende Fenster oOffnet sich, wenn
wahrend der Datenlbertragung ein Fehler aufgetreten ist:

Parameterzatz wurde nicht vollstandig ubertragen!
Keine Kommunikation!
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Ein einwandfreier Betrieb ist in diesem Fall nicht gewahrleistet.
Wiederholen Sie deshalb die Datenubertragung des Parametersatzes.

5. Sichern Sie den Parametersatz im FLASH-Speicher im Menu
"Parameter/Parametersatz sichern".

6. MDR 400/8-17 durch Driicken der RES-Taste zuriicksetzen.
Nun befindet sich der Parametersatz im Regler und dieser ist
einsatzbereit.

=0

Wenn Sie nach dem Ubertragen des Parametersatzes nicht die RES-Taste
dricken, so werden die neuen Parameter nicht im MDR 400/8-17 wirksam.

4.11. Fehlermeldungen im Klartext darstellen

Falls der MDR 400/8-17 einen Fehlercode auf der Sieben-Segment-
Anzeige anzeigt und Sie nicht wissen, um welchen Fehler es sich handelt,
kénnen Sie durch Anwahlen des MenlUpunktes "Fehler/Meldungen" ein
Fenster offnen, das lhnen Informationen zu momentan auftretenden
Fehlermeldungen anzeigt. Durch Aufruf der Hilfe bekommen Sie auch
Tips, wie Sie diese Fehler beheben kdnnen.

Durch Dricken des Schalters @ konnen Sie einen Fehler
quittieren, wenn Sie die Fehlerursache beseitigt haben.
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5. Grundeinstellungen

@ ca. 45 Minuten

5.1. Parameter und Parameterspeicher

Damit der MDR 400/8-17 den Motor einwandfrei regeln kann, mussen ihm
die Kennwerte des Motors bekannt sein. Sie kbnnen dem MDR 400/8-17
diese Kennwerte des Motors Uber das Parametrierprogramm mitteilen.
Aulierdem ist die korrekte Einstellung der Polpaarzahl, des Offsetwinkels
und der Stromregler eine Voraussetzung fur die Parametrierung des
Drehzahlreglers.

Der MDR 400/8-17 hat zwei Speicherbereiche, in denen er Parameter
verwaltet. Im externen Speicher (FLASH) liegen die Parameter, die nach
dem Einschalten oder nach RESET geladen werden. Diese bleiben auch
nach dem Abschalten der Stromversorgung des MDR 400/8-17 erhalten.
Im internen Speicher (RAM) liegen die Daten, die aktuell fir die Regelung
verwendet werden. Auf diese kann mit dem Parametrierprogramm
zugegriffen werden. Werden diese Daten geandert und sollen die
Anderungen nach dem nachsten Einschalten wirksam bleiben, miissen
die Parameter aus dem internen in den externen Speicher umkopiert
werden.

Das Sichern dieser Parameter im externen Speicher erfolgt unter dem
MenUpunkt "Parameter/Parametersatz sichern".

5.2. Polpaarzahl des Motors einstellen

Ist die im MDR 400/8-17 eingestellte Polpaarzahl nicht auf den Motor
abgestimmt, kann keine korrekte Kommutierung der Phasenstrome
erfolgen. Der Motor lauft in diesem Fall nicht rund. Er rastet in bestimmten
Positionen ein und entwickelt ein starkes Haltemoment.

Die Polpaarzahl des verwendeten Motors erfahren Sie vom Hersteller des
Motors.

Die Einstellung der Polpaarzahl gehort zu den Parametern, die nach der
Einstellung ein Zurticksetzen des MDR 400/8-17 durch Driicken der RES-
Taste erforderlich machen.
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)

1. Menupunkt "Parameter/Motordaten/Polpaarzahl" wahlen.

= Polpaare und Drehmoment

—Anzahl der Polpaare

Anzahl: E

—Drehmomentkonstante x Abbruch

in Nm/A -
n «[L T T2 |2 Hnike

Geben Sie die Anzahl der Polpaare des Motors ein.

Geben Sie die Drehmomentkonstante des Motors ein. Diese
entnehmen Sie dem Motordatenblatt.

Driicken Sie den OK-Knopf.

5. Sichern Sie die eingestellten Werte mit "Parameter/Parametersatz
sichern".

6. RES-Taste am MDR 400/8-17 driicken. Dadurch werden die
geanderten Werte wirksam.

5.3. Stromgrenzwerte einstellen

Vor der Einstellung des Stromreglers mussen die zulassigen
Stromgrenzwerte fir den Motor eingestellt werden. Diese sind dem
Datenblatt des Motors zu entnehmen.

=0

Beachten Sie, dal} es sich bei den einzutragenden Werten fur Maximalstrom
und Nennstrom um die Effektivwerte handelt! Bei zu hohen Strémen wird
der Motor zerstort, da die Permanentmagnete im Motor entmagnetisiert
werden. Die vom Hersteller angegebenen Stromgrenzwerte durfen deshalb
nicht Uberschritten werden.

© MATTKE AG MDR 400/8-17 Erstinbetriebnahme
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E] 1. Menupunkt "Parameter/Motordaten/Stromgrenzen” wahlen.
Stromgrenzwerte
—hGrenzwerte -

M aximalstrom in A, 10,04

Effektivwert: - |_| -
Nenns_tmm in A, 204

Effektivwert: . |_| >

? Hilfe

2. Stromgrenzwerte fur Maximalstrom und Nennstrom des Motors aus
dem Datenblatt des Herstellers oder vom Typenschild des Motors
entnehmen.

3. Effektivwerte fir Maximalstrom und Nennstrom eintragen.
Zum Ubertragen der Werte klicken Sie auf den OK-Knopf.

5. Sichern Sie die eingestellten Werte mit "Parameter/Parametersatz
sichern".

Jetzt sind dem MDR 400/8-17 die Stromgrenzwerte des verwendeten
Motors bekannt.

5.4. Betriebsarten

5.4.1. Ubersicht

Der MDR 400/8-17 kann den Motor im Drehzahlgeregelten Betrieb oder
im Drehmomentengeregelten Betrieb regeln. Die Betriebsarten werden
im Fenster Kommandos umgeschaltet. Dieses Fenster befindet sich beim
Programmstart im oberen linken Bereich des Bildschirms. Es kann vom
Anwender geschlossen oder verschoben werden.
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= Kommandos

Heglerfreigabe

o

VI8N [V J )/ N O

Drehzahlregelung

Drehmomentenregelung

o

Sollwertrampe

Lageregelung

Positioniersteuerung

Synchronlauf

u

Mit Mausklick konnen die verschiedenen Betriebsarten umgeschaltet
werden. Die Schalter zeigen dabei mit ihrer roten Markierung an, ob die
Betriebsart aktiv ist oder nicht.

5.4.2. Drehzahlgeregelter Betrieb

Der drehzahlgeregelte Betrieb bewirkt, dal® der Motor lastunabhangig die
vorgegebene Drehzahl halt. Zum Aktivieren des drehzahlgeregelten
Betriebs klicken Sie im Fenster Kommandos auf den Knopf
Drehzahiregelung.

5.4.3. Drehmomentengeregelter Betrieb

Der drehmomentengeregelte Betrieb bewirkt, dald der mechanisch
belastete Motor das vorgegebene Drehmoment halt. Die Drehzahl stellt
sich dabei abhangig von der aufgebrachten Last frei ein. Zum Aktivieren
des drehmomentengeregelten Betriebs klicken Sie im Fenster
Kommandos auf den Knopf Drehmomentenregelung.

5.5. Sollwertvorgabe

)

Der MDR 400/8-17 kann uber zwei Sollwertselektoren jeweils einen von
funf verschiedenen Sollwerten auswahlen. Beide Sollwerte werden
anschlieBend addiert und gehen als Gesamtsollwert in die Regelung
(Drehmomenten- oder Drehzahlregelung) ein. Mit MEMOC fir WINDOWS
konnen beide Sollwertselektoren parametriert werden.

1. Wahlen Sie das Menu "Sollwerte".
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2. Klicken Sie auf "Drehzahl" oder auf "Drehmoment" in Abhangigkeit
von der aktuellen Betriebsart.

3. Wahlen Sie das Menu "Sollwert-Selektoren”.

= Sollwert - Selektoren [Drehzahl]

SelekiorAl | SelektorB | 7 ok |

—Sollwertquelle
) Sollwert = 0 STransfer

! Analogeingang 1 x Abbruch

() Analogeingang 2
! CANM - Bus

@ Ser. Schnittstelle
() SYNC - Eingang

?  Hilfe

4. Selektor A auf Ser. Schnittstelle setzen.
5. Selektor B auf Sollwert = 0 setzen.
6. OK klicken.

5.6. Istwerte anzeigen

Das Parametrierprogramm bietet lhnen die Moglichkeit, zwei Mel3werte
gleichzeitig numerisch auf dem Bildschirm des PC darzustellen. Die Ist-
Wert-Fenster befinden sich beim Programmstart im unteren Teil des
Bildschirms.

Fur die erste Inbetriebnahme sollten Sie Ist-Wert 1 auf Drehzahl und Ist-
Wert 2 auf Motorstrom setzen.

E] 1. Bewegen Sie den Mauszeiger in das geodffnete Ist-Wert 1 - Fenster
und
drucken Sie die rechte Maustaste.

= Ist-Wert 1 -
Drehzahlregelung |+ Drehzahl
Istwert: 0.0 Ufmin | Drehmoment
Motorstrom
Sollwert: 0.0 U/min Rotorlage

Temperatur Leistungsteil
Temperatur Motor
Positionswerte
Betriebsstundenzidhler

2. In dem nun erscheinenden Kontextmenu klicken Sie auf Drehzahl.
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3. Bewegen Sie den Mauszeiger in das gedffnete Ist-Wert 2 - Fenster
und dricken Sie die rechte Maustaste.

4. |n dem nun erscheinenden Kontextmeni klicken Sie auf Motorstrom.

Die MelRRwerte fur die Drehzahl und den Motorstrom werden nun in den

Fenstern Ist-Wert 1 und Ist-Wert 2 angezeigt.

5.7. Analogmonitor

Damit reglerinterne GroRen auf einem Oszilloskop ausgegeben werden
konnen, ist in den MDR 400/8-17 eine Analogmonitoreinrichtung integriert.
Dabei kénnen gleichzeitig 2 GroRen auf 2 Monitoren angezeigt werden.

Der Analogmonitor wird

Drehzahlregler bendtigt.

far

die Optimierung von

Strom- und

Beispiel: Sie wollen den Blindstrom auf Analogmonitor 1 ausgeben:

il )

MenuUpunkt "Analogmonitor/Kanal 1" wahlen.

= Analogmonitor Kanal 1

~Analogmonitor:
(® Drehzahl-5 ollwert:

(' Drehzahl- stwert
() Phazenstrom

) Wirkstrom-5 ollwert
) Witk strom-1 stwert
! Blindstrom

! Rotorlage

! Frei einstellbar

« DK

' |
g Transler

X Abbruch

?  Hilfe

—Skalierung:

+10 Yolt entzprechen:

300 Udmin
«| | +

—Frei einstellbare Adresse:

Adresse:

2. Blindstrom klicken.
3. OK klicken.

ssssssssssss
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5.8. Endschalter

5.8.1. Kurzbeschreibung

Der MDR 400/8-17 kann zwei Endschalter auswerten, die zur Festlegung
des Verfahrbereiches verwendet werden kdnnen. Jeder Endschalter legt
die Verfahrgrenze fur eine Drehrichtung fest.

5.8.2. Endschalterlogik festlegen

Die Endschalterlogik beschreibt den Zusammenhang zwischen der
logischen und der physikalischen Stellung der Endschalter. In der Technik
wird ein Endschalter meist als Offner verwendet. Es ist mit dem MDR
400/8-17 jedoch auch madglich, einen Schliel’er auszuwahlen. Diese
Auswahl kann wie folgt getroffen werden:

E] 1. Menupunkt "Parameter/Gerateparameter/Endschalterlogik”
auswabhlen.

== Endschalterlogik

Sollwerte werden gezpernrt, wenn Endschalter e —
™ T ransfer

! offen sind [oder auf Ground [0%] liegen] s

@ auf +24¥ liegen x AHETED
?  Hilfe

2. Logik auswahlen.
3. OK-Knopf klicken.

5.9. Reglerfreigabelogik einstellen

Um den Regler freigeben zu konnen, ist die Reglerfreigabelogik
einzustellen. Die Reglerfreigabelogik entscheidet dartber, welche
Bedingungen erfullt sein mussen, um den Regler freizugeben.

E] 1. Menupunkt "Parameter/Gerateparameter/Reglerfreigabelogik"
auswabhlen.

© MATTKE AG MDR 400/8-17 Ausgabe 1.00
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== Heglerfreigabelogik

—Heglerfreigabe erfolgt:
® nur durch digitalen Eingang [DIn5]

! durch DIn5S und serielle Schnittstelle [R5232)
! durch DIn5S und CAN

C! durch [DIn5 und B5232] oder [DIn5 und CAM]

~u
g Lransfer

X Abbruch

?  Hilfe

2. nur durch digitalen Eingang (DIn5) wahlen.

3. OK-Knopf klicken.

5.10. Reglerfreigabe testen

Vorsicht!

Der Motor kann bei der Reglerfreigabe auf hohe Drehzahlen hochlaufen!

Sperren Sie deshalb die Reglerfreigabe nach jedem Test und warten

Sie, bis die Welle wieder stillsteht!

Wenn der Regler falsch parametriert ist, kann es passieren, daR Sie den
Motor nur durch Abschalten der Endstufenfreigabe zum Stehen
bringen. Haben Sie diesen Eingang fest verdrahtet und nicht liber einen
Schalter gefiihrt, miissen Sie die RES-Taste betatigen.

Bevor Sie die Reglerfreigabe testen, miussen Sie die Parameter sichern

und den Regler rucksetzen:

1. Sichern Sie alle bis hierher gemachten Einstellungen mit

"Parameter/Parametersatz sichern".

2. Dricken Sie die RES-Taste am MDR 400/8-17, um alle geanderten

Daten wirksam werden zu lassen.

Zum Testen der Reglerfreigabe gehen Sie wie folgt vor:

E] 1. Im Kommandofenster die Betriebsart Drehmomentenregelung

wahlen.

2. Die Sollwertselektoren A und B auf Ser. Schnittstelle und Sollwert =

0 stellen.

3. Menupunkt "Sollwerte/Drehmoment/Sollwert-Vorgabe" wahlen.

© WMAIKEANG MDR 400/8-17
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= Sollwert - Yorgabe[Drehmoment]
—Aktueller Wert: —
v 0K
@Iransfﬂr
? Hilfe
-1,00 1,00 [ Online
0,28 Nm
—Auflisung
L+l | |+

4. Kleines Drehmoment (ca. 20..30% vom Nennmoment des Motors)
vorgeben. Dazu die Auflosung einstellen und den Zahlenwert manuell
oder am symbolisierten Potentiometer eingeben.

5. OK-Knopf klicken.

6. Endstufenfreigabe und Reglerfreigabe uber digitalen 24V-Eingang
kurz einschalten.

Die Reglerfreigabe wird in der 7-Segment-Anzeige des MDR 400/8-17
durch einen Querbalken angezeigt. AuRerdem drehen sich die sechs
auleren Segmente je nach Drehrichtung des Motors und Geschwindigkeit
als Laufbalken um den Querbalken.

Der Motor mul3 durch Freigeben der Regelung beginnen zu drehen. Bei
kleinem Drehmoment lauft der Motor mit einer hohen Drehzahl, kann aber
festgehalten werden. Wenn der Motor nicht dieses Verhalten zeigt, so
liegt entweder ein Fehler vor oder der Regler ist falsch parametriert. In der
nachfolgenden Tabelle finden Sie typische Fehler und wie Sie diese
beheben konnen.
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Fehler Abhilfe
in der Anzeige erscheint kein 24 V Spannungsversorgung uberprufen,
Querbalken

Reglerfreigabelogik einstellen

in der Anzeige erscheint ein L, | die Betriebsarten Lageregelung, Synchronisierung

S, P oder diese Symbole und/oder Positionierung sind eingeschaltet,
blinken deaktivieren Sie diese im Kommandofenster
in der Anzeige blinkt ein lesen Sie im Abschnitt 3.6. nach, wie Sie diesen
zweistelliger Fehlercode Fehler beheben kdnnen
die Bremse |0st nicht uberprifen Sie Steckverbinder X6 und

Motorstecker sowie das Kabel
Erfullt die Spannungsquelle die Specs (Abschnitt

25)7?
der Motor entwickelt ein die Polpaarzahl und/oder die Phasenfolge ist
Haltemoment, er "rastet" in falsch, stellen Sie die Polpaarzahl richtig ein
verschiedenen Lagen ein (Abschnitt 5.2.) und/oder tauschen Sie die
Motorphasen
der Motor schwingt oder lauft der Resolveroffsetwinkel und/oder die
unruhig Reglerparameter sind falsch eingestellt

Sie kdnnen den Regler wieder ausschalten, die
Grundeinstellungen sind jetzt richtig. Lesen Sie in
den nachsten Abschnitten, wie die weiteren
Reglerparameter eingestellt werden mussen

=0

Beachten Sie beim Anschlul} der Motorphasen, dal} verschiedene Hersteller
von Servomotoren die Phasenfolge unterschiedlich festlegen. Gegebenen-
falls missen die Phasen U und W getauscht werden.
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Der Offsetwinkel

6. Der Offsetwinkel
@ ca. 30 Minuten

Werkzeug/Material:

o Reglerfreigabestecker mit Analogmonitorausgang

6.1. Warum mufl man den Offsetwinkel einstellen?

Der Offsetwinkel ist der Winkel zwischen der mechanischen Nullstellung
des verwendeten Resolvers und der elektrischen Nullstellung des Rotors,
die durch die Anordnung der Motorwicklungen gegeben ist.

Die Einstellung des korrekten Offsetwinkels ist eine wesentliche
Voraussetzung fur das einwandfreie Verhalten des Gesamtantriebes. Der
Winkel zwischen Resolver und elektrischer Nullstellung der
Motorwicklungen ist im allgemeinen fur alle Motoren eines Herstellers
gleich. Wenn Sie also den Offsetwinkel eines Motortyps eines Herstellers
ermittelt haben, konnen Sie den Offsetwinkel somit auch fur alle anderen
Motortypen des gleichen Herstellers verwenden, die die gleiche
Polpaarzahl haben.

Eine korrekte Einstellung des Offsetwinkels ist aus folgenden Grunden
erforderlich:

e Realisierung der eingestellten Solldrehzahl und des Drehmoments
e Optimierung des Wirkungsgrades des gesamten Antriebs

6.2. Beschreibung der Offsetwinkeleinstellung

Um die Stellung des Rotors zum Motorgehduse bestimmen zu kdnnen,
befindet sich auf der Motorwelle ein Drehwinkelgeber. StandardmaRig ist
der MDR 400/8-17 fir den Betrieb mit Resolver vorgesehen.

Der MDR 400/8-17 verwendet eine rotororientierte Regelung. Bei dieser
Regelungsart werden Wirkstrom und Blindstrom getrennt geregelt. Die
getrennte Regelung wird bei der Einstellung des Offsetwinkels genutzt. Es
wird gezielt ein Blindstrom eingespeist und der Wirkstrom wird gesperrt.
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An der Reaktion des Motors kdnnen Sie deshalb erkennen, ob der
Offsetwinkel richtig eingestellt ist:

Bei falscher Einstellung des Offsetwinkels wird die erzeugte
Kraftwirkung des Blindstromes den Motor zum Drehen bringen.

Bei richtiger Einstellung des Offsetwinkels darf ein Blindstrom keine
Kraftwirkung im Motor zur Folge haben. Das heildt, der Motor wird bei
korrekter Einstellung des Offsetwinkels nicht beginnen zu drehen.

6.3. Vorbereitungen flir die Offsetwinkeleinstellung

(0]
b Der Motor mul} bei der Offsetwinkeleinstellung von der mechanischen Last
abgekoppelt sein.

E] 1. Falls sich der MDR 400/8-17 in der Betriebsart Drehzahlregelung
befindet, schalten Sie ihn in die Betriebsart Drehmomentenregelung
um.

2. Menupunkt "Parameter/Gerateparameter/Winkelgeber-Einstellungen"
wahlen.

WWinkelgeber - Einstellung

49.0° R —
Offzet des Resolvers: = |_| = “?lransfer

T D0A X Abbruch
Blindztrom: -

= = ?  Hilfe

3. Kleinen Blindstrom (ca. 30% vom Nennstrom des Motors) vorgeben.

=0

Entnehmen Sie aus dem Datenblatt des Motorenherstellers oder vom
Typenschild des Motors die maximale Stromaufnahme des Motors.

Die Blindstromvorgabe darf nicht héher sein als die maximale
Stromaufnahme des Motors. Sie sollte jedoch auch nicht zu niedrig sein,
damit der Motor beginnt sich zu drehen und der Offsetwinkel mdglichst
genau eingestellt werden kann.
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6.4. Offsetwinkel einstellen

Sie mlUssen zunachst einen Ausgangswert flr den Offsetwinkel einstellen:

1. Offsetwinkel-Ausgangswert flr den verwendeten Drehwinkelgeber
zunachst auf 0,00° einstellen.

2. Alle Einstellungen mussen jetzt an den Regler Ubertragen werden,
daflr auf Transfer klicken.

D aten sind ubertragen!
Bitte geben Sie den Regler jetzt kurz freil

3. Regler kurz freigeben (maximal 2 Sekunden) und wieder sperren.
Notieren Sie sich die Drehrichtung des Motors.

Wenn der Motor bei freigegebenem Regler dreht, missen Sie den
Offsetwinkel verandern. Dabei koénnen Sie den abzusuchenden
Winkelbereich einschranken, weil die Polpaarzahl des Motors den
Winkelbereich far den Offsetwinkel einschrankt. Die
Offsetwinkeleinstellung bezieht sich immer auf den elektrischen Winkel,
und bei Motoren mit einer Polpaarzahl > 1 wiederholt sich der elektrische
Winkel mehrfach wahrend eines mechanischen Umlaufs.

In der nachfolgenden Tabelle ist dargestellt, wie der abzusuchende
Winkelbereich von der Polpaarzahl des verwendeten Motors abhangt.

Polpaarzahl des Motors Abzusuchender Winkelbereich in Grad
1 180
2 90
3 60
4 45
5 36

4. Erhohen Sie den Winkel um 5°.

5. Regler kurz freigeben (maximal 2 Sekunden) und wieder sperren.
6. Prufen, ob sich die Drehrichtung des Motors verandert hat.

Fall 1: Die Drehrichtung hat sich nicht verandert

Die Winkeleinstellung ist noch nicht richtig. Wiederholen Sie die Schritte
4-6.
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Fall 2: Die Drehrichtung hat sich verandert
Sie haben den richtigen Wert des Offsetwinkels tUberschritten.

7. Verringern Sie den Winkel um 1°.
8. Regler kurz freigeben (maximal 2 Sekunden) und wieder sperren.
9. Prufen, ob sich die Drehrichtung des Motors verandert hat.

Fall 3: Der Motor beginnt nicht mehr zu drehen

Der Offsetwinkel ist jetzt grob richtig eingestellt. Um ihn genau
einzustellen, erhdhen Sie den Blindstrom und wiederholen die Schritte 2-
9. Durch dieses lterationsverfahren finden Sie den richtigen Offsetwinkel.
Fahren Sie solange fort, bis Sie flur den Blindstrom den Nennstrom des
Motors eingestellt haben. Wenn sich der Motor dann nicht dreht, ist die
Einstellung des Offsetwinkels korrekt.

=0

Geben Sie keinesfalls einen hoheren Wert als den Nennstrom des Motors
ein, da ansonsten der Motor zerstort werden kann.

6.5. Einstellungen zuriicksetzen

Fur den ordnungsgemalfien Betrieb des MDR 400/8-17 ist es erforderlich,
dal} die Blindstromvorgabe wieder auf den Wert Null zurickgesetzt wird.
Das wird automatisch gemacht, wenn Sie das Fenster Winkelgeber-
Einstellung verlassen.

6.6. Drehrichtung des Motors uberprufen

Bei dem verwendeten Verfahren zur Offsetwinkelbestimmung kann es
passieren, dal} das Vorzeichen des Winkels noch nicht stimmt. Um das
Vorzeichen zu bestimmen, gehen Sie wie folgt vor:

Schalten Sie den MDR 400/8-17 in die Betriebsart Drehzahlregelung.
Setzen Sie Sollwert-Selektor A auf Ser. Schnittstelle.
Geben Sie mit Sollwert-Vorgabe 300 1/min vor.

> wnh =

Regler kurz (ca. 2 Sekunden) freigeben und wieder sperren.

Bei richtigem Vorzeichen des Winkels lauft der Motor mit 300 1/min. Bei
falsch eingestellten Vorzeichen lauft der Motor sofort in die
Maximaldrehzahl.  Stoppen Sie ihn  durch Wegnehmen der
Endstufenfreigabe oder Driicken der RES-Taste.
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Wenn der Motor nicht mit 300 1/min dreht, mul3 der Winkel um 180°
elektrisch verstellt werden. Diese Verstellung ist mit den folgenden
Formeln mdglich:

Eingestellter Offsetwinkel >0 (positiv):

180
Anzahl der Polpaare

Neuer Offsetwinkel = Eingestellter Offsetwinkel -

Eingestellter Offsetwinkel <0 (negativ):

180
Anzahl der Polpaare

Neuer Offsetwinkel = Eingestellter Offsetwinkel +

5. Wenn der Winkel nicht richtig ist:
Offnen Sie das Menu Winkelgebereinstellung, korrigieren Sie den
Winkel und schlieRen Sie das Menu wieder.

6. Sichern Sie die Einstellungen mit "Parameter/Parametersatz sichern".

© MATTKE AG MDR 400/8-17 Ausgabe 1.00



Die Stromregler Seite 49

7. Die Stromregler

O

ca. 30 Minuten

Werkzeug/Material:

e Speicheroszilloskop
e Reglerfreigabestecker mit Analogmonitorausgang

7.1. Welche Funktion haben die Stromregler?

Die Stromregler dienen dazu, den Sollstrom optimal in die Wicklungen des
angeschlossenen Motors einzupragen. Die Einstellung der Stromregler ist
abhangig von den elektrischen Eigenschaften des Motors. Die Induktivitat
des Motors und der Innenwiderstand der Motorwicklungen bestimmen die
Einstellung der Stromregler.

Die korrekte Einstellung der Stromregler ist eine wesentliche
Voraussetzung, um spater den Drehzahlregler auf den verwendeten Motor
abstimmen zu konnen.

7.2. Warum mussen zwei Stromregler eingestellt werden?

Der MDR 400/8-17 mifl3t im Betrieb standig die Lage des drehenden
Rotors und die Phasenstrome. Aus diesen Grollen werden durch
Transformationen der Wirk- und der Blindstrom in der Maschine bestimmt.
Beide GroRRen werden getrennt geregelt. Deshalb mussen fur beide
GroRen die Regelparameter eingegeben werden.

7.3. Welche Stromreglerparameter gibt es?

Die Stromreglerparameter sind:

e die Verstarkungsfaktoren fiir Wirkstrom- und Blindstromregler

e die Zeitkonstanten fur Wirkstrom- und Blindstromregler

Die Verstarkungsfaktoren bestimmen, mit welcher Intensitat der Istwert
dem Sollwert unverzogert nachgeregelt wird. Hohere
Verstarkungsfaktoren bewirken eine hartere Reaktion der Stromregler auf
Sollwertveranderungen.

Zu hart eingestellte Stromregler fihren aber auch zu Instabilitat in der
Bestromung des Motors, die Sie im Extremfall als schrilles Pfeifen deutlich
wahrnehmen kénnen.
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Die Zeitkonstanten bestimmen, wie schnell der Strom-Istwert stationar
auf den Strom-Sollwert eingeregelt wird. Hohere Zeitkonstanten bewirken
eine weichere Reaktion der Stromregler auf Sollwertveranderungen.

Zu weich eingestellte Stromregler fuhren aber auch dazu, dal} die
Dynamik des Motors nicht ausgenutzt wird.

)

Bei zu hart eingestellten Stromreglern kann es zu starkem Uberschwingen

des Motorstroms Uber den Sollwert kommen. Es besteht dann die Gefahr,
dall der Motor zerstort wird, da die Permanentmagnete im Motor
entmagnetisiert werden.

Sie mussen fur beide Stromregler jeweils die Verstarkungsfaktoren und
die Zeitkonstanten parametrieren. Dabei ist es sinnvoll, flir beide die
gleichen Werte vorzugeben.

7.4. Beschreibung der Stromreglereinstellung

7.4.1. Grundlagen

Die Einstellung der Stromregler erfolgt durch Vorgabe eines
Sollwertsprunges. Ein Sollwertsprung ist ein sprunghafter Wechsel des
Sollwertes von einem festen Wert auf einen anderen festen Wert. Die
Stromreglerparameter legen das Regelverhalten des Stromreglers auf
diese Sollwertspringe fest.

Auf dem Oszilloskop kénnen Sie die Reaktion des Stromreglers auf die
Sollwertspringe beobachten und danach die Reglerparameter einstellen.

Fur die Einstellung der Stromregler soll sich der Motor bei Bestromung
nicht drehen. Deshalb wird ein Sollwertsprung des Blindstromes
vorgegeben, der Wirkstrom wird auf Null gesetzt.

=0

Sie brauchen fur jeden Motortyp die Reglereinstellung nur einmal durch-
zufuhren. Danach konnen Sie die ermittelten Einstellwerte unabhangig von
der angekoppelten mechanischen Last beibehalten.

© MATTKE AG MDR 400/8-17 Ausgabe 1.00
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7.4.2. Oszilloskop einstellen

1. SchlielRen Sie das Analogmonitorkabel des Reglerfreigabesteckers an
das Oszilloskop an.

2. Stellen Sie am Oszilloskop die folgenden Werte ein:
Horizontale Zeitbasis (TIMEBASE): 1,0 ms / Teilstrich
Vertikale Verstarkung (VOLTS/DIV): 500 mV / Teilstrich
Triggerlevel auf ca. 200 mV

7.4.3. Analogmonitor parametrieren

Um auf dem Oszilloskop den Blindstrom auswerten zu kénnen, muf} der
digitale Stromwert Uber den Analogmonitor ausgegeben werden. Dieser
ist wie folgt zu parametrieren:

)

Menulpunkt "Analogmonitor/Kanal 1" wahlen.
Auf Blindstrom klicken.

Skalierungsfaktor 20.00A wahlen.

OK klicken.

> bnh =

7.4.4. Betriebsart Drehmomentenregelung wéhlen

Damit Sie die Stromreglerparametrierung durchfiihren kénnen, muf sich
der MDR 400/8-17 in der Betriebsart Drehmomentenregelung befinden.
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7.4.5. Voreinstellungen wahlen

E] 1. Menupunkt "Parameter/Gerateparameter/Stromregler" wahlen.

Stromreqler

—Blindstromregler

Verstark 0.50 —
erstarkung:

. « 1 + &2 Transfer
Zeitkonstante: %:E X Abbruch

?  Hilfe

—Wirkstromregler

[X Werte wie Blindstromregler

0.50
Verstarkung: o1 "
Zeitkonstante: 4.0ms
«[ T T4
[® Wirkstrom gespert!
~Sollwerte
Blindstrom 1.004
«| | +

2. Klicken Sie im Feld Wirkstromregler auf Werte wie
Blindstromregler

3. Stellen Sie folgende Werte ein:
Blindstromregler
Verstarkung: 0.5
Zeitkonstante: 4.0ms

Diese Ausgangswerte sind fur die mit dem MDR 400/8-17
verwendeten Motoren besonders glnstig und erleichtern es Ihnen, die
auf dem Oszilloskop dargestellten MelRkurven richtig zu interpretieren.

Klicken Sie Wirkstrom gesperrt an.
5. Geben Sie den Scheitelwert des Motornennstroms als Blindstrom vor.

6. Alle Einstellungen mussen jetzt an den Regler Ubertragen werden,
daflr auf Transfer klicken.

D aten sind ubertragen!
Bitte geben Sie den Regler jetzt kurz freil
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7.5. Stromregler freigeben

1. Stromregler mit dem Reglerfreigabeschalter kurz freigeben.
Die Stromreglerfreigabe wird in der 7-Segment-Anzeige des MDR
400/8-17 durch einen Querbalken angezeigt. AuRerdem leuchtet ein
weiterer Balken dieser Anzeige.

2. Stromregler mit dem Reglerfreigabeschalter sperren.

7.6. Stromregler einstellen

7.6.1. Vorbetrachtungen

Nach dem Freigeben des Reglers mull auf dem Oszilloskop die
Sprungantwort des Stromreglers sichtbar werden. Eventuell ist Ihr
Oszilloskop in die Betriebsart Single-Shot zu stellen. Lesen Sie dazu bitte
die Bedienungsanleitung des Oszilloskops.

Wenn Sie die Kurve auf dem Oszilloskop sehen, kdnnen Sie beginnen,
die Regler zu optimieren. Dafur geben Sie in den entsprechenden Zeilen
des Fensters Stromregler die Werte ein und Ubertragen diese an den
Regler durch Klicken auf den Transfer-Knopf.

=0

Generell gilt, da® Sie die Zahlenwerte fir den Verstarkungsfaktor und die
Zeitkonstante nicht in groRen Sprungen verandern durfen, sondern immer
nur in kleinen Abstanden.

Nach der Veranderung der Zahlenwerte konnen zwei Falle auftreten:

e Bei zu harter Einstellung werden die Stromregler instabil.

e Bei zu weicher Einstellung der Stromregler wird die Dynamik des
Motors nicht voll ausgenutzt.

Die Stromreglerparameter sind nicht unabhangig voneinander. Eine von
Versuch zu Versuch anders aussehende Mel3kurve kann also mehrere
Ursachen haben. Andern Sie deshalb jeweils nur einen Parameter:
entweder nur den Verstarkungsfaktor oder nur die Zeitkonstante. Geben
Sie dann den Stromregler erneut frei.

Die Wirk- und die Blindstromkomponente sind im Motor durch die
Induktivitdten verkoppelt. Die Anderung der Wirkstromparameter kann
somit auch eine Anderung des Verhaltens des Blindstromreglers nach
sich ziehen. Zur optimalen Parametrierung mussen Sie deshalb immer die
Parameter beider Regler andern.

© MATTKE AG MDR 400/8-17 Erstinbetriebnahme
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7.6.2. Die Stromregler sind zu weich eingestellt

2
-
5
v
_>
z

.7

Chi 500mv &  M1.00ms ChiJ  200mV

Abhilfe: Erhdéhen Sie den Verstarkungsfaktor um 2 bis 3 Zehntelpunkte /
Verringern Sie die Zeitkonstante um 0.2 bis 0.3ms

7.6.3. Die Stromregler sind zu hart eingestellt

r L
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T \ ‘ ]
/ | T | ]
T 1 | ]
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[ TS ST T ]
HHHHHH‘HH \ —
\ B
Ch 1.00 V By M1.00ms Chil J/ coomv

Abhilfe: Verkleinern Sie den Verstarkungsfakior um 2 bis 3
Zehntelpunkte / Erhdhen Sie die Zeitkonstante um 0.2 bis 0.3ms
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7.6.4. Die Stromregler sind richtig eingestellt

e e e A B e S e

T M1.00ms Chi J  860mV

Chi  1.00V &

Der Stromregler ist richtig eingestellt und regelt stabil, wenn der Istwert
den Sollwert nach ca. 0,5 bis 1,0 ms ohne starkes Uberschwingen und

ohne Nachschwingungen erreicht.

7.7. Einstellungen zuriicksetzen

Fur den ordnungsgemalfien Betrieb des MDR 400/8-17 ist es erforderlich,
dal} Sie die Blindstromvorgabe wieder auf den Wert Null zurtcksetzen.
Das wird automatisch gemacht, wenn Sie das Fenster Stromregler
verlassen. Wenn Sie das Kreuz bei Wirkstrom gesperrt |I6schen, werden

die vorher eingestellten Werte wieder wirksam.

Sichern Sie die Einstellungen mit "Parameter/Parametersatz sichern".

MDR 400/8-17 Erstinbetriebnahme

ssssssssssss



Seite 56 Der Drehzahlregler

8. Der Drehzahlregler
@ ca. 30 Minuten

Werkzeug/Material:
e Speicheroszilloskop
e Reglerfreigabestecker mit Analogmonitorausgang

8.1. Einstellung des Drehzahlistwertfilters

Zur \Verbesserung des Regelverhaltens wird der gemessene
Drehzahlistwert geglattet. Das wird mit einem Drehzahlistwertfilter erreicht.
Die wirksame Filterzeitkonstante kann dabei parametriert werden.

E] 1. MenUpunkt "Parameter/Gerateparameter/Drehzahlistwertfilter"
Wahlen.

= Drehzahlistwertfilter

~Drehzahlistwertfilt
rehzahlistwertfilter -
[~y
Transfer
el
Drehzahl- stwert-Glattung uf'“ls
< ? X Abbruch
7 Hilfe

2. Setzen Sie die Zeitkonstante auf 0.4ms.
3. Klicken Sie auf OK.

4. Sichern Sie die Einstellungen mit "Parameter/Parametersatz sichern".

8.2. Das Velocity-Signal

Die Auswertung des gemessenen Resolverwinkels erfolgt mit einem
speziellen  Analog-Digital-Converter  (RDC), der daraus ein
Inkrementalgebersignal erzeugt. Zusatzlich erzeugt der RDC ein der
Drehzahl proportionales Analogsignal, das Velocity-Signal. Dieses
Analogsignal wird zur Verbesserung der Regelung bei kleinen Drehzahlen
verwendet.

Vor dem Einsatz des Reglers muld das Velocity-Signal kalibriert werden.
Dazu ist es erforderlich, da® der Motor angeschlossen, aber nicht
angeschaltet ist. Somit ist sichergestellt, dal® die gemessene Drehzahl
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Null betragt. Der beim Kalibrieren gemessene Wert wird dem Regler als
Analogwert flr n=0 mitgeteilt.

Zum Kalibrieren des Velocity-Signals gehen Sie folgendermalien vor:

1. Menupunkt "Parameter/Gerateparameter/Drehzahlregler" wahlen.
2. Auf Velocity-Kalibrieren klicken.

War der Vorgang erfolgreich, erscheint folgendes Fenster:

0 Durchgefuhrt!

8.3. Beschreibung der Drehzahlreglereinstellung

Die Einstellung des Drehzahlreglers erfolgt wie die Stromreglereinstellung
durch Vorgabe eines Sollwertsprunges.

Auf dem Oszilloskop kdnnen Sie die Reaktion des Drehzahlreglers auf die
Sollwertspriinge beobachten und danach die Reglerparameter einstellen.

Der Drehzahlregler mull so eingestellt werden, dalR nur ein
Uberschwinger des Drehzahl-Istwertes auftritt. Der Uberschwinger soll ca
15% Uber der Solldrehzahl Iliegen. Die fallende Flanke des
Uberschwingers soll den Drehzahl-Sollwert jedoch nicht oder nur wenig
unterschreiten, um dann den Drehzahlsollwert zu erreichen. Diese
Einstellung qilt fir die meisten Motoren, die mit dem MDR 400/8-17
betrieben werden konnen. Wenn ein noch harteres Regelverhalten
gefordert ist, kann die Verstarkung des Drehzahlreglers weiter erhdht
werden. Die Verstarkungsgrenze ist dadurch gegeben, dal} der Antrieb bei
hohen Drehzahlen zum Schwingen neigt. Die erzielbare Verstarkung im
Drehzahlregelkreis ist von den Lastverhaltnissen an der Motorwelle
abhangig. Sie mussen deshalb die Drehzahlreglereinstellung bei
eingebautem Antrieb nochmals kontrollieren.

=0

Wenn Sie den Drehzahlregler bei leerlaufender Motorwelle parametrieren,
mussen Sie nach dem Einbau des Antriebes nur noch die Reglerverstarkung
hochsetzen.

© MATTKE AG MDR 400/8-17 Erstinbetriebnahme
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8.4. Vorbereitungen flir die Drehzahlreglereinstellung

8.4.1. Offsetwinkel und Stromregler

Um den Drehzahlregler optimieren zu konnen, mussen zuerst der
Offsetwinkel und die Stromregler korrekt eingestellt sein.

8.4.2. Oszilloskop einstellen

1. SchlielRen Sie das Analogmonitorkabel des Reglerfreigabesteckers an
das Oszilloskop an.

2. Stellen Sie am Oszilloskop die folgenden Werte ein:
Horizontale Zeitbasis (TIMEBASE): 10ms / Teilstrich
Vertikale Verstarkung (VOLTS/DIV): 5V / Teilstrich
Triggerlevel auf ca. 5V

8.4.3. Analogmonitor parametrieren

Um auf dem Oszilloskop die Istdrehzahl auswerten zu kdnnen, mul} der
digitale Drehzahlistwert Uber den Analogmonitor ausgegeben werden.
Dieser ist wie folgt zu parametrieren:

)

Menulpunkt "Analogmonitor/Kanal 1" wahlen.

Auf Drehzahl-Istwert klicken.

Skalierungsfaktor auf doppelte Nenndrehzahl des Motors stellen.
OK klicken.

> nh =

8.4.4. Betriebsart Drehzahlregelung wahlen

Damit Sie den Drehzahlregler richtig parametrieren kdnnen, muf3 sich der
MDR 400/8-17 in der Betriebsart Drehzahlregelung befinden.

8.4.5. Solldrehzahl vorgeben

)

Setzen Sie einen Sollwert-Selektor auf Ser. Schnittstelle.
Menulpunkt "Sollwerte/Drehzahl/Sollwert-Vorgabe" wahlen.
Geben Sie die Nenndrehzahl des Motors als Sollwert vor.
OK klicken.

> whnh =
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8.4.6. Voreinstellungen wahlen

E] 1. Menupunkt "Parameter/Gerateparameter/Drehzahlregler" wahlen.
== Drehzahlregler
—Drehzahlregler J l]K
- 1,00
Verstarkung: : ]
erstarking «[ | Slransfel
Zeitkonstante: 12.0ms x Abbruch
«| | —
?  Hilfe
x Yelocity-Kalibrieren
2. Stellen Sie folgende Ausgangswerte ein:
Verstarkung: 1,0
Zeitkonstante: 12,0 ms

Diese Ausgangswerte sind sinnvolle Grundeinstellungen, mit denen
Sie lhre Drehzahlreglerparametrierung beginnen kdénnen.

3. Alle Einstellungen mussen jetzt an den Regler Ubertragen werden,
daflr auf Transfer klicken.

0 D aten sind ubertragen!

8.4.7. Drehzahlregler freigeben

1. Den MDR 400/8-17 mit dem Reglerfreigabeschalter kurz freigeben.
Die Reglerfreigabe wird in der 7-Segment-Anzeige des MDR 400/8-17
durch einen Querbalken und einen zusatzlichen umlaufenden Balken

angezeigt.

2. Regler mit dem Reglerfreigabeschalter sperren.

8.5. Drehzahlregler einstellen

8.5.1. Vorbetrachtungen

Nach dem Freigeben des Reglers mull auf dem Oszilloskop die
Sprungantwort des Drehzahlreglers sichtbar werden. Eventuell ist lhr
Oszilloskop in die Betriebsart Single-Shot zu stellen. Lesen Sie dazu bitte
die Bedienungsanleitung des Oszilloskops.

ssssssssssss
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Wenn Sie die Kurve auf dem Oszilloskop sehen, kdnnen Sie beginnen,
den Regler zu optimieren. Daflr geben Sie in den entsprechenden Zeilen
des Fensters Drehzahlregler die Werte ein und Ubertragen diese an den
Regler durch Klicken auf den Transfer-Knopf.

=10

Generell gilt, dal’ Sie die Zahlenwerte fur den Verstarkungsfaktor und die
Zeitkonstante nicht in groflen Springen verandern durfen, sondern immer
nur in kleinen Abstanden.

Nach der Veranderung der Zahlenwerte konnen zwei Falle auftreten:

e Bei zu harter Einstellung wird der Drehzahlregler instabil.

e Bei zu weicher Einstellung wird der Antrieb nicht steif genug,
Schleppfehler sind im spateren Betrieb die Folge.

=10

Die Drehzahlreglerparameter sind nicht unabhangig voneinander. Eine von
Versuch zu Versuch anders aussehende Mel3kurve kann also mehrere
Ursachen haben. Andern Sie deshalb jeweils nur einen Parameter: entweder
nur den Verstarkungsfaktor oder nur die Zeitkonstante. Geben Sie dann den
Regler erneut frei.

8.5.2. Verstarkungsfaktor und Zeitkonstante (Integrierzeit) einstellen

Zum Abgleichen des Drehzahlreglers verandern Sie wechselseitig die
beiden Reglerparameter. Charakteristisch sind die Sprungantwort und der
Rundlauf des Motors bei Nenndrehzahl. Zum Abschlu® missen Sie noch
uberprufen, ob der Regler bei Sollwert = 0 stabil und steif genug ist.

Die Regler der Familie MDR 400/8-17 beginnen, bedingt durch ihre kurzen
Zykluszeiten, erst bei sehr grober Verstimmung zu schwingen, neigen
aber zu erhohter Gerauschbildung. Deshalb ist dann ein Kompromif}
zwischen Steifigkeit des Antriebs, Stabilitdt und Gerauschbildung zu
finden.

© MATTKE AG MDR 400/8-17 Ausgabe 1.00
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8.5.3. Der Drehzahlregler ist zu weich eingestellt

Chi So0vV &  M10.0ms ChiJ/ 5.0V

Abhilfe: Erhohen Sie den Verstarkungsfaktor um 2 bis 3 Zehntelpunkte /
Verringern Sie die Zeitkonstante um 2 bis 3ms

8.5.4. Der Drehzahlregler ist zu hart eingestellt

ChT Soov 7 TMi0.0ms ChiJ 50V

Abhilfe: Verkleinern Sie den Verstarkungsfaktor um 2 bis 3
Zehntelpunkte / Erhdhen Sie die Zeitkonstante um 2 bis 3ms

© MATTKE AG MDR 400/8-17 Erstinbetriebnahme
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8.5.5. Der Drehzahlregler ist richtig eingestellt

ChT sSw6ov T Mi00ms ChiJ/ S50V

8.5.6. Sichern der Daten

Sichern Sie die Einstellungen mit "Parameter/Parametersatz sichern".

8.6. Optimierung des Antriebs

Nachdem Sie den Drehzahlregler abgestimmt haben, konnen Sie den
Motor in die Anlage einbauen. Anschliefend muf® der Drehzahlregler
erneut Uberpruft werden, in der Regel ist wegen der hdoheren Last des
Systems der Verstarkungsfaktor zu erhéhen.

Wenn Sie den MDR 400/8-17 als Drehzahlregler verwenden, ist die
Einstellung der Regler ausreichend fur Ihre Applikation.

Wenn Sie den MDR 400/8-17 fur Positionieraufgaben verwenden, mussen
Sie nach der Abstimmung von Strom- und Drehzahlreglern auch noch den
Lageregler parametrieren. Charakteristische Kennwerte fur eine
Positionierfahrt  sind  Positionierzeiten,  Positioniergenauigkeit und
LagelUberschwingen im Ziel. Um diese Kennwerte zu optimieren, kann es
erforderlich sein, dal® Sie nachtraglich verschiedene Parameter
nachstellen. Dazu gehoren:

o Stromregler

o Drehzahlistwertfilter
e Drehzahlregler

o Lageregler

Verandern Sie die Parameter wechselseitig und passen Sie den MDR
400/8-17 dadurch optimal an Ihre Applikation an.
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9. Belegung der Steckverbinder

In diesem Abschnitt finden Sie die Belegung der Steckverbinder, die nicht
fur die Erstinbetriebnahme bendtigt werden und deshalb in den Kapiteln 2

und 3 nicht aufgeflhrt wurden.

Pin-Nr. | Bezeichnung Wert Spezifikation
1 A _IN 3V, R 4= 120Q Spursignal A, maximal 500kHz
6 #A_IN " zugehoriges Spursignal A invertiert
2 B IN " Spursignal B, maximal 500kHz
7 #B_IN " zugehoriges Spursignal B invertiert
3 N_IN " Spursignal Null, maximal 500kHz
8 #N_IN " zugehoriges Spursignal Null invertiert
4 Schirm ov Innerer Kabelschirm liegt auf GND
9 GND ov zugehoriger GND
5 V_INK +5V / 100mA Hilfsversorgung fur Geber
Tabelle 9.1: Belegung des Steckverbinders X10 (Zusatzlicher
Inkrementalgebereingang)
Pin-Nr. | Bezeichnung Wert Spezifikation
1 A OUT 5V, R, = 60Q Spursignal A, maximal 500kHz
6 #A_OUT " zugehoriges Spursignal A invertiert
2 B OUT " Spursignal B, maximal 500kHz
7 #B_OUT " zugehoriges Spursignal B invertiert
3 N_OUT " Spursignal Null, maximal 500kHz
8 #N_OUT " zugehoriges Spursignal Null invertiert
4 Schirm ov Innerer Kabelschirm liegt auf GND
9 GND ov zugehoriger GND
5 V_INK +5V / 100mA Hilfsversorgung fur Geber

Tabelle 9.2: Belegung des Steckverbinders X11 (Zuséatzlicher
Inkrementalgeberausgang)
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Seite 64 Belegung der Steckverbinder
Pin-Nr. | Bezeichnung Wert Spezifikation
1 AGND Schirm fir Analogsignale
14 AGND Hilfs-AGND
2 AINO +10V+5% Erster Analogeingang, differentiell
15 #AINO Rj = 20kQ+1% maximal 25V Eingangsspannung
3 AIN1 +10V+5% Zweiter Analogeingang, differentiell
16 #AIN1 Rj = 20kQ+1% maximal 25V Eingangsspannung
4 +VREF +10V+£5% Hilfsspannung flr externe Sollwertvorgabe
17 AMONO +10V+5% Analogmonitore zur Anzeige v. Regelgréfien
5 AMON1 " (default: AMONO Strom, AMON1 Drehzahl)
18 +24V 24V1+20% Hilfsversorgung fir extern
6 GND24 zug. GND zug. GND EA-Ebene
19 DINO POS Bit0 Positionsauswahl binar kodiert
7 DIN1 POS Bit1 Position 0 bis Position 15 werden
20 DIN2 POS Bit2 mit "0000" bis "1111" gewahlt
8 DIN3 POS Bit3
21 DIN4 FG_E Freigabe Endstufe, wirkt direkt auf die
Leistungsteilansteuerung, Betatigung bei erstem
Einschalten der Applikation
9 DIN5 FG_R Reglerfreigabe schaltet Regler und Sollwert frei und
startet ggf. Referenzfahrt
22 DIN6 ENDO Endschalter0 sperrt positiven Sollwert
Marke fur die Referenzfahrt vorwarts
10 DIN7 END1 Endschalter1 sperrt negativen Sollwert
Marke fur die Referenzfahrt rickwarts
23 DIN8 START Start-Eingang startet Positioniervorgange
TDelay < 800us, Rj ~ 2,2kQ
11 DIN9 SAMP Hochgeschwindigkeitseingang mit praziser Winkeler-
fassung fur "Fliegende Sage" TDeIay <10us, Rj= 2,2k
24 DOUTO BEREIT Meldung Betriebsbereit
12 DOUT1 - digitale Ausgange frei programmierbar, z.B.
25 DOUT2 - Position erreicht, Schleppfehler, n=0 o.a.
13 DOUTS3 -

Tabelle 9.3: Belegung des Steckverbinders X1 (Digitale Ein- und Ausgange)
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